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(3) Leitungsfuhrung bei einem mehrachsigen Industrieroboter 

® Leitungsfuhrung von Versorgungsleitungen im Bereich 
eines mehrachsigen Industrieroboters (10, 10.2), 

- mit einer Kabeltrennstelle im Bereich des eine bewegli- 
che Roboterhand (20, 20.2) tragenden Roboterarms (18, 
18.2), dadurch gekennzeichnet, dass 

- ein Lagerbalken auf dem Roboterarm (18, 18.2) fest an- 
gebracht ist, 

- die zur Roboterhand (20, 20.2) des Industrieroboters ge- 
fuhrten Versorgungsleitungen im Bereich des Lagerbal- 
'kenszumindest in zwei Halterungen (50, 52) gelagertsind, 

- eine die Versorgungsleitungen umgebende, dieseibe in 
ihrer Langsrichtung streckende Schraubenfeder (72) zwi- 
schen diesen zumtndest zwei Halterungen (50, 52) des La- 
gerbalkens angeordnet ist. 
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BESCHRE IBUNG 

Leitungsfiihrung bei einem mehrachsigen Industrieroboter 

TECHNISCHES GEBIET 


Die Erf indung betrif ft die Leitungsfiihrung von Versorgungs- 
leitungen bei einem mehrachsigen Industrieroboter, und zwar 
10 insbesondere im Bereich des seine bewegliche Roboterhand 
tragenden Roboterarms . 


Die Versorgungsleitungen dienen zum bestimmungsgemaSeh 
Betrieb der an der Roboterhand jeweils befestigten 

15 Werkzeuge. Infolge der gelenkigen gegenseitigen Befestigung 
der einzelnen Roboterarme und der zu berttcksichtigenden 
Moglichkeit, dass insbesondere die Roboterhand auch in einer 
rotierenden Bewegung urn ihre L&ngsachse im Raum gefOhrt 
werden kann, mussen die Versorgungsleitungen entsprechend 

20 flexibel langs des Roboters gefUhrt sein. 


STAND DER TECHNIK 

Aus der DE Al 32 37 184 ist ein funf Freiheitsgrade 
25 aufweisender, als Automat bezeichneter SchweiSroboter 

bekannt. An einem Auslegerarm ist eine Versorgungsleitung 
mittels unterschiedlich hoher stabformiger Stiitzen 
aufgestandert . Die Stiitzen sind auf dem Auslegerarm drehbar 
gelagert und tragen an ihrem oberen, freien Ende einen 
30 hulsenf ormigen Kabelhalter, durch den die Versorgungsleitung 
hindurchgeflihrt ist. Zwischen den einzelnen Stiitzen hangt 
die Versorgungsleitung unterschiedlich stark hindurch, in 
Abhangigkeit von der jeweiligen Drehstellung der Roboterhand 
sowie der Schwenkstellung des Auslegers. 
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Aus der DE 298 03 637 Ul ist ein mehrachsiger 
- Indus trieroboter bekannt, bei dem eine gehausenahe 
Leitungsftihrung seiner Versorgungsleitungen im Bereich des 
die Roboterhand tragenden Auslegerarms vorhanden ist. Die 

05 Leitungen sind in einem Hullschlauch geftthrt. Der 

Htillschlauch wird punktuell gehalten mittels oben auf dem 
Auslegerarm angebrachter stummelar tiger Drehlager. An jedem 
Drehlager ist ein hiilsenf ormiger Leitungshalter drehbar 
befestigt, der an seinen beiden Endseiten sich 

10 trompetenartig aufweitet. AuSerhalb des Bereichs des 

Auslegers ist der Hiillschlauch mit einem Schlauchspanner 
ausgestattet , wie er beispielsweise bereits aus der DE 40 28 
912 Al bekannt ist. Der Hullschlauch ist in den Kabelhaltern 
langsverschieblich gehalten. Seine Verschiebemoglichkeit in 

15 Richtung zur Roboterhand wird durch die Auslegung des 
Schlauchspanners begrenzt. In entgegengesetzter, 
ruckwartiger Richtung kann der Hullschlauch infolge 
unbeabsichtigtem Verhaken oder Hangenbleiben unkontrolliert 
weit zurUckgezogen werden. 

20 

Bei der DE 198 17 605 Al sind die im Inneren eines 
Hullschlauches egefuhrten Versorgungsleitungen von der 
Oberseite des die Roboterhand tragenden Roboterarms auf 
dessen Seite verlegt. Zusatzlich wird am Roboterarm eine 

25 Kabeltrenns telle angeordnet, die als Klemmenkasten oder 

dergleichen ausgebildet sein kann. Von der Kabeltrenns telle 
f ilhren Versorgungsleitungen sowohl zur Roboterhand und zwar 
nicht direkt auf klirzestem Weg, sondern in einer 
kreisfdrmigen Schlaufe von mehr als 300° (Grad) zunachst 

3 0 nach unten, dann zum riickwartigen, der Roboterhand 

abgewandten Ende des Roboterarms, dann weiter nach oben und 
dann unterhalb der Kabeltrenns telle nach vorne zur 
Roboterhand. Im Bereich der kreisformigen Schlaufe ist 
ebenso wie bei der vorstehend erwahnten DE 298 03 637 Ul ein 
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Schlauchspanner angeordnet, der den Hullschlauch und damit 
- die Versorgungsleitungen im Bereich der kreisformigen 
Schlaufe zu Langen versucht. 

05 DARSTELLUNG DER ERFINDUNG 

Ausgehend von diesem vorbekannten Stand der Technik liegt 
der Erf indung die Aufgabe zugrunde, eine technisch und 
wirtschaf tlich gunstige Leitungsfvihrung von Versorgungs- 
10 leitungen bei einem mehrachsigen Indus trieroboter anzugeben. 

Diese Erf indung ist durch die Merkmale des Hauptanspruchs 
gegeben. Sinnvolle Weiterbildungen der Erf indung sind 
Gegenstand von sich an den Hauptanspruch anschlieSenden 

15 weiteren Anspruchen. Die erf indungsgem&Se Leitungsfvihrung 
hat zur Folge, dass die Versorgungsleitungen oberhalb des 
Roboterarms und in langsgestreckter Ausrichtung vorhanden 
sind. Der in diesem gradlinig, gestreckten Bereich der 
Versorgungsleitungen angeordnete Schlauchspanner ist damit 

20 besonders wirkungsvoll . Beim Zusammenziehen oder Strecken 
des Schlauchspanners verschieben sich die Versorgungs- 
leitungen im Bereich ihrer Halterungen. Dadurch verursachte 
Scheuerbewegungen der Versorgungsleitungen oder eines sie 
umgebenden Schlauches an dem Roboterarm oder der 

25 Robot erschwinge sind im Gegensatz zu der im Stand der 
Technik bekannten kreisformigen Schlauf enanordnung der 
Versorgungsleitungen nicht zu befurchten. 

Der zur Abstutzung und Fiihrung der Versorgungsleitungen auf 
30 dem Roboterarm vorhandene Lagerbalken kann entsprechend den 
in der Zeichnung dargestellten beiden Ausfuhrungsformen 
stabformig oder plattenformig ausgebildet sein. Vorzugsweise 
besitzt er darttberhinaus eine geradlinige Langs erstreckung. 
Mittels des Lagerbalkens k6nnen gegebenenf alls auch 
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vormontierte Versorgungsleitungen schnell und einfach an dem 
- Indus trieroboter montiert werden. 

Die erf indungsgemaS vorgesehene Kabeltrennstelle im Bereich 
05 des Roboterarms bewirkt eine Trennung der Versorgungs- 
leitungen in einen oberen Leitungsabschnitt im Bereich des 
Roboterarms und der Roboterhand sowie in einen unteren 
Leitungsabschnitt im Bereich der unterhalb des Roboterarms 
vorhandenen Roboterteile wie der Roboterschwinge und des 
10 Robotergestells. Da die Versorgungsleitungen im oberen 
Leitungsbereich gegentiber ihrem unteren Leitungsbereich 
regelmei&ig hoher beansprucht werden, brauchen beim 
Auswechseln der Versorgungsleitungen im oberen 
Leitungsbereich nicht auch die Versorgungsleitungen im 
15 unteren Bereich, und damit die gesamten Versorgungsleitungen 
ausgewechselt zu werden. Die Kabeltrennstelle kann entweder 
auf einem am Roboterarm befestigten Halter oder an dem 
Lagerbalken selber angeordnet werden. 

20 Die im Bereich der beiden Halterungen fur die Versorgungs- 
leitungen bzw. dessen Schutzschlauch vorgesehenen beiden 
einen Scheuerschutz darstellenden Schutzkorper haben einen 
doppelten Zweck. Einmal halten sie das eine Ende des 
Schlauchspanners an dem Schutzschlauch fest. Der zusatzlich 

25 vorgesehene andere Schutzkorper verhindert, dass der 
Schutzschlauch bzw. die Versorgungsleitungen aus der 
hinteren Halterung nach hinten gezogen werden k5nnen. Bei 
einem unbewufeten Verhaken oder Hangenbleiben der im hinteren 
Bereich des Roboterarms vorhandenen Leitungsschlauf e wird 

30 der Schlauch also nicht nach hinten von der Roboterhand 
zuriickgezogen. Ein Abrei&en der Leitungen von der 
Roboterhand bzw. von dem an der Hand befestigten Werkzeug 
ist damit nicht moglich. Andererseits lassen sich der 
Schutzschlauch bzw. die Versorgungsleitungen nach vorne, in 
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Richtung zur Roboterhand, in Abhangigkeit von der Auslegung 
des Schlauchspanners elastisch vorziehen. 

Spezielle Ausfuhrungsf ormen far die Halterungen der 
05 Versorgungsleitungen im Bereich des Roboterarms sind den in 
den Anspruchen f erner angegebenen Merkmalen sowie den 
nachfolgenden Ausfuhrungsbeispielen zu entnehmen. 

Wenn im Vorstehenden von Versorgungsleitungen und ihrer 
10 Lagerung die Rede ist, so sollen damit auch Leitungs- 

fuhrungen umfasst werden, bei denen die Versorgungsleitungen 
innerhalb eines Schutzschlauches angeordnet sind. Die 
Halterungen, die Schlauchspanner und eventuell vorgesehene 
ScheuerschutzmaSnahmen beziehen sich dann auf den 
15 Schutzschlauch, in dem die Versorgungsleitungen von auEen 
geschUtzt gefiihrt sind. 

Weitere Vorteile und Merkmale der Erf indung sind den in den 
AnsprUchen f erner angegebenen Merkmalen sowie den 
20 nachstehenden Ausfuhrungsbeispielen zu entnehmen. 

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNG 

Die Erf indung wird im Folgenden anhand der in der Zeichnung 
25 dargestellten Ausf Uhrungsbeispiele nSher beschrieben und 
erlautert. Es zeigen: 

Fig. 1 eine Seitenansicht einer ersten Ausfuhrungsf orm einer 
LeitungsfUhrung von Versorgungsleitungen bei einem 
3 0 Indus trieroboter, 

Fig. 2 eine Seitenansicht einer zwei ten Ausfuhrungsf orm 

einer LeitungsfUhrung von Versorgungsleitungen bei 
einem Indus trieroboter. 
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WEGE ZUM AUSFUHREN DER ERFINDUNG 

Ein Industrieroboter 10 ruht mit seinem Grundgestell 12 auf 
einem f esten Untergrund 13 . 

05 

Am Grundgestell 12 ist ein drehbares Roboterteil, ein 
sogenanntes Karussell 14 befestigt, dass um eine vertikale 
Achse Al in beiden Richtungen drehbar ist. An dem Karussell 
14 ist um eine horizontale Achse A2 eine Schwinge 16 

10 schwenkbar gelagert. Die Schwinge 16 tragt an ihrem oberen 
freien Ende einen Roboterarm 18, der um eine horizontale 
Achse A3 schwenkbar relativ zur Bewegung der Schwinge 16 an 
derselben gehalten ist. Am Ende des Roboterarms 18 ist eine 
Roboterhand 20 befestigt, die um eine Achse A4 relativ zum 

15 Arm 18 verdrehbar ist. Am Ende der Hand 20 sind ein oder 
mehrere Werkzeuge 22 befestigt. Im vorliegenden 
Beispielsfall ist das Werkzeug 22 um eine horizontale Achse 
A5 relativ zur Hand 20 verschwenkbar gelagert. Aufgrund 
dieser Konf iguration lasst sich das Werkzeug 22, abhangig 

20 von der Geometrie der einzelnen Roboterteile 12, 14, 16, 18, 
20, beliebig im Raum positionieren. 

Zur Versorgung des Werkzeuges 22 sind an demselben 
Versorgungsleitungen angeschlossen, die l&ngs des Roboters 
25 10 gefiihrt sind. Im vorliegenden Beispielsfall sind diese 
Versorgungsleitungen im Inneren eines Leitungsschlauches 24 
vorhanden . 

Der Leitungsschlauch 24 wird dem Roboter 10 im Bereich 
30 seines Grundgestelles 12 von auSen zugefuhrt. Dazu ist der 

Leitungsschlauch 24 im Bereich eines das Grundgestell 12 mit 
Abstand umgebenden Korbes 26 in einer oder mehreren 
Schlaufen 28 verlegt vorhanden. Die Lange und die Anzahl 
dieser Schlaufen 28 richten sich nach den Drehbewegungen, 
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die der Roboter 10 urn seine Achse Al in beiden 
■' Drehrichtungen durchfiihren soli. 

Vom Inneren des Korbes 26 ist der Leitungsschlauch 24 auf 

05 der AuGenseite des Karussells 14 und der Schwinge 16 nach 
oben gefuhrt. Er endet auf einer Lagerplatte 30 , die tiber 
zwei unterschiedlich lange Stutzen 32, 33 auf der Oberseite 
des Armes 18 auskragend befestigt ist. Im Bereich der 
Lagerplatte 30 endet also der untere Abschnitt 34 des 

10 Leitungsschlauches 24. Raumlich getrennt von dem oberen Ende 
3 6 des unteren Abschnittes 34 des Leitungsschlauches 24 ist 
ein oberer Abschnitt 40 des Leitungsschlauches 24 mit seinem 
ruckwartigen Ende 42 befestigt. Zwischen den beiden Enden 
36, 42 sind die im Inneren des Leitungsschlauches 

15 vorhandenen jeweiligen Versorgungsleitungen miteinander 

jeweils leitend verbunden, so wie dies die Versorgung des 
Werkzeuges 22 erforderlich macht. Auf der Lagerplatte 30 ist 
darnit eine Kabeltrennstelle far die im Inneren des Leitungs- 
schlauches 24 vorhandenen Leitungen vorhanden. Bei dem 

20 Indus trieroboter 10 sind auf der Lagerplatte 30 ein 
Schaltkasten und Hydraulikventile vorhanden, die zur 
wahlweisen Ansteuerung von verschiedenen Werkzeugen benotigt 
werden . 

25 Der obere Abschnitt 40 wird im Bereich der Lagerplatte 30 in 
einem geradlinigen Leitungsabschnitt 48 gefuhrt. Am Anfang 
und Ende dieses geradlinigen Leitungsabschnittes 48 ist eine 
ruckwartige Halterung 50 und eine vordere Halterung 52 
aufgestSndert auf der Lagerplatte 30 befestigt. Beide 

30 Halterungen 50, 52 sind hiilsenf ormig ausgebildet, mit 
beidseitigen Aufweitungen 54 zum geschiitzten Ein- bzw. 
Ausftihren des Leitungsschlauches 24 in bzw. aus den 
Halterungen 50, 52. 
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Zwischen der vorderen Halterung 52 und dem Werkzeug 22 ist 
- der vordere Abschnitt 60 des Leitungsschlauches 24 
bogenformig. Dieser vordere Abschnitt 60 kann auch, bei 
Rotationsbewegungen des Werkzeuges 22, schraubenf ormig urn 
05 die Hand 20 herumlauf en. 

Im Bereich zwischen der Lagerplatte 30 und der ruckwartigen 
Halterung 50 ist der Leitungsschlauch 24 in einer Schleife 
64 vorhanden. 

10 

Ein Schutz des Leitungsschlauches 24 gegen Beschadigungen 
infolge seiner Scheuerbewegung an konstruktiven Teilen des 
Roboters 10 ist hauptsachlich im vorderen Abschnitt 60, und 
damit im Bereich der Hand 20, erforderlich. Zum Schutz des 
15 Leitungsschlauches 24 umgeben in diesem Bereich Schutzkorper 
66 den Leitungsschlauch 24, die als mechanischer 
Scheuerschutz ausgelegt sind. 

Im Bereich des geradlinigen Leitungsabschnittes 48, der die 
20 Lange L2 aufweist, ist ein Schlauchspanner 70 vorhanden. 
Dieser Schlauchspanner 70 besitzt eine den Schlauch 24 
schraubenf 6rmig umgebende Schraubenf eder 72. Das vordere 
Ende dieser Schraubenf eder 72 ist an der vorderen Halterung 
52 befestigt. Das rttckw^rtige Ende der Schraubenf eder 72 ist 
25 an einem Korper 74 befestigt, der fest am Leitungsschlauch 
24 befestigt ist. Die Lange LI der Schraubenf eder 72 ist urn 
das LangenmaE L3 kiirzer als die gesamte Lange L2 des 
geradlinigen Leitungsabschnittes 48 zwischen der 
ruckwartigen Halterung 50 und der vorderen Halterung 52. 

30 

Innerhalb des geradlinigen Leitungsabschnittes 48 ist vor 
der ruckwartigen Halterung 50 ein weiterer Korper 76 fest am 
Leitungsschlauch 24 angebracht. Die beiden Korper 74, 76 
konnen beispielsweise Schutzkorper 66 sein. Der Korper 76 
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verhindert, dass der Leitungsschlauch 24 nach riickwarts 
- (Pfeil 80) durch die rttckwartige Halterung 50 gezogen werden 
konnte. Der das ruckw^rtige Ende der Schraubenf eder 72 
haltende Kdrper 74 erlaubt es, den Leitungsschlauch 24 nach 

05 vorne (Pfeil 82) sowohl durch die ruckwartige Halterung 50 
als auch durch die vordere Halterung 52 zu ziehen. Dieses 
kommt vor, wenn durch entsprechende Bewegung des Industrie- 
roboters 10 der vordere Abschnitt 60 des Leitungsschlauches 
24 langer, als in Fig. 1 dargestellt, der Roboterhand 20 zur 

10 Verfugung gestellt werden muss. Bei dieser Bewegung (Pfeil 
82) wird die Schleife 64 entsprechend kleiner. Gr6£er, als 
in Fig. 1 dargestellt, kann die Schleife 64 nicht werden; 
dies wird durch die Anlage des Korpers 76 an der 
ruckwartigen Halterung 50 verhindert. 

15 

Im Bereich der Schwinge 16 ist der Leitungsschlauch 24 im 
vorliegenden Fall durch zwei Halterungen 90 befestigt, die 
beispielsweise als Schlauchschellen ausgebildet sein kdnnen. 

20 Der in Fig. 2 dargestellte Indus trieroboter 10.2 ist 

prinzipiell ahnlich wie der Industrieroboter 10 aufgebaut. 
Auch er besitzt ein Grundgestell 12.2, das ein um eine 
vertikale Achse Al verdrehbares Karussell 14.2 tragt. An dem 
Karussell 14.2 ist urn eine horizontale Achse A2 eine 

25 Schwinge 16.2 schwenkbar befestigt. Am oberen Ende der 

Schwinge 16.2 ist wiederum ein Roboterarm 18.2 um eine in 
Fig. 2 nicht dargestellte horizontale Achse schwenkbar 
gehalten. Der Roboterarm 18.2 -tr^gt an seinem vorderen Ende 
eine Hand 20.2, die um eine Achse A4 rotierbar ist. Ein an 

30 der Hand 20.2 befestigtes Werkzeug 22 ist um eine 

horizontale Achse A5 schwenkbar an der Hand 20.2 befestigt. 
Ein unterer Leitungsabschnitt 34.2 eines Leitungsschlauches 
24.2, der ebenfalls in einer oder mehreren Schlaufen 28 in 
einem Korb 26.2 von aufien dem Industrieroboter 10.2 
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zugefuhrt wird, endet in einem Halter 100, der an dem 
Roboterarm 18.2 seitlich befestigt ist. Im Bereich des 
Halters 100 ist der untere Abschnitt 34.2 des Leitungs- 
schlauches 24.2 vom oberen Leitungsabschnitt 40.2 des 
05 Leitungsschlauches 24.2 getrennt. Dementsprechend sind auch 
die in dem Leitungsschlauch 24.2 wiederum vorhandenen 
einzelnen Versorgungsleitungen getrennt. Der Halter 100 
stellt damit eine Kabeltrennstelle dar. 


10 Auf dem Halter 100 ist eine geradlinige, stabformige 

Haltestange 102 befestigt. Am Ende dieser Haltestange 102 
ist eine ruckwartige Halterung 50 und eine vordere Halterung 
52 aufgestandert befestigt. Zwischen den beiden Halterungen 
50, 52 ist ein Schlauchspanner 70 befestigt, so wie dies 

15 auch bei dem Industrieroboter 10 der Fall ist. Seine 
Schraubenfeder 72 ist mit ihrem vorderen Ende an der 
vorderen Halterung 52 und mit ihrem hinteren Ende an dem 
Korper 74 befestigt. An der ruckwartigen Halterung 50 liegt 
der KSrper 76 an, so wie das auch bei dem Industrieroboter 

20 10 der Fall ist. Aufgrund des Korpers 76 kann die im 
riickw&rtigen Bereich vorhandene Schleife 64.2 nicht 
- gegenttber der Darstellung in Fig. 2 - grower werden. Sie 
wird um das Mafi SI kleiner, entsprechend der Bewegung, die 
der vordere Abschnitt 60 des Leitungsschlauches 24.2 nach 

25 vorne, in Richtung zum Werkzeug 22 macht. 

Durch Verstellen des Kdrpers 74, an dem das ruckwartige Ende 
der Schraubenfeder 72 befestigt ist, langs des Leitungs- 
schlauches 24 bzw. 24.2 l&sst sich die Federspannung der 
30 Schraubenfeder 72 variieren. Auch kann durch eine 

unterschiedlich groSe Lange der Schraubenfeder 72 der 
Ausziehweg des Leitungsschlauches 24.2 durch die beiden 
Halterungen 50, 52 nach vorne (Pfeil 82) unterschiedlich 
gro& eingestellt werden. 
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ANSPRUCHE 


01) Leitungsfuhrung von Versorgungsleitungen im Bereich eines 
05 mehrachsigen Industrieroboters (10, 10.2), 

- mit einer Kabeltrennstelle im Bereich des eine 
bewegliche Roboterhand (20, 20.2) tragenden Roboterarms 
(18, 18.2), 

dadurch gekennzeichnet, dass 
10 - ein Lagerbalken auf dem Roboterarm (18, 18.2) fest 

angebracht ist, 

- die zur Roboterhand (20, 20.2) des Industrieroboters 
gefiihrten Versorgungsleitungen im Bereich des 
Lagerbalkens zumindest in zwei Halterungen (50, 52) 

15 gelagert sind, 

- eine die Versorgungsleitungen umgebende, dieselbe in 
ihrer L&ngsrichtung streckende Schraubenf eder (72) 
zwischen diesen zumindest zwei Halterungen (50, 52) des 
Lagerbalkens angeordnet ist. 


20 


25 


30 


02) Leitungsfiihrung nach Anspruch 1, 

dadurch gekennzeichnet, dass 

- der Lagerbalken stabformig oder plattenf ormig 
ausgebildet ist. 

03) Leitungsfuhrung nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- der Lagerbalken eine geradlinige Langserstreckung 
aufweist . 

04) Leitungsfuhrung nach einem der vorstehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- die Kabeltrennstelle auf einer auf dem Roboterarm 
befestigten Haltestange (102) vorhanden ist. 
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05) Leitungsfuhrung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- die Kabeltrennstelle auf einer Lagerplatte (30) des 
Lagerbalkens vorhanden ist. 

06) Leitungsfuhrung nach einem der vorstehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- die Versorgungsleitungen innerhalb eines 
Schutzschlauches (24, 24.2) vorhanden sind. 


07) Leitungsfuhrung nach einem der vorstehenden Ansprache, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- eine erste Halterung (50) far die Versorgungsleitungen 
bzw. den Schutzschlauch im rQckwartigen Ende des 

15 Lagerbalkens vorhanden ist, 

- in dieser ersten Halterung (50) die Versorgungs- 
leitungen bzw. der Schutzschlauch langs verschieblich 
geftihrt sind, 

- die Versorgungsleitungen bzw. der Schutzschlauch von 
20 dieser ersten Halterung (50) in einem Bogen zu einem die 

Kabeltrennstelle enthaltenden Halter (100) des 
Roboterarms (18.2) oder zu einer Lagerplatte (30) des 
Lagerbalkens geftihrt ist, 

- eine zweite Halterung (52) far die Versorgungsleitungen 
25 bzw. den Schutzschlauch im vorderen Bereich des 

Lagerbalkens vorhanden ist, 

- in dieser zweiten Halterung (52) die Versorgungs- 
leitungen bzw. der Schutzschlauch l&ngs verschieblich 
gefuhrt sind, 

30 - das eine Ende der Schraubenf eder (72) an einer (52) 

dieser beiden Halterungen befestigt ist, 

- das andere Ende der Schraubenf eder (72) an den 
Versorgungsleitungen bzw. dem Schutzschlauch f est 
angebracht ist. 
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08) Leitungsfiihrung nach Anspruch 7, 

dadurch gekennzeichnet, dass 

- dieses andere Ende der Schraubenf eder (72) an einem die 
Versorgungsleitungen bzw. den Schutzschlauch schatzend 

05 umgebenden Schutzkorper (74) befestigt ist. 

09) Leitungsfuhrung nach Anspruch 7 oder 8, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

- das vordere Ende der Schraubenf eder (72) an der am 
10 vorderen Ende des Lagerbalkens vorhandenen zweiten 

Halterung (52) und das ruckwartige Ende der 

Schraubenf eder an einem Schutzkorper (74) befestigt ist, 

- dieser Schutzkorper (74) zwischen diesen beiden 
Halterungen (50, 52) vorhanden ist, 

15 - ein weiterer SchutzkSrper (7 6) an der zur Roboterhand 

(20, 20.2) zeigenden Seite der ersten Halterung (50) so 
vorhanden ist, dass die Versorgungsleitungen bzw. der 
Schutzschlauch (24) in riickwartiger Richtung (80) 
unverschieblich an dieser ersten Halterung (50) gelagert 

20 sind. 


25 


30 
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